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Robot micromouse merupakan robot yang bergerak dengan mejelajahi labirin (maze) dan 
berhenti ketika telah memasuki area tujuan dalam labirin. Gerak robot sesuai dengan 
kecepatan yang telah ditentukandansesuai dengan posisi robot terhadap dinding di dalam 
labirin.Sistem terdiri atas perangkat keras dan perangkat lunak. Perangkat keras terdiri atas 
rangkaian mikrokontroler AT89S52, motor DC, rangkaian driver motor DC IC L298D, 
rangkaian sensor infrared dengan sensor photodioda dan rangkaian LCD (Liquid Crystal 
Display). Perangkat lunak mikrokontroler dalam perancangandibuat dengan menggunakan 
bascom8051. Cara kerja sistem yaiturobot akan mendeteksidinding,kemudian 
mikrokontroller menerima data dari sensor, data tersebut diproses di dalam mikrokontroller 
dan dari data tersebut mikrokontroller menentukan arah gerak robot dengan mengirim logic 
ke driver motor DC L293D. Mikrokontroler akan mengirim data ke LCD dan akan 
ditampilkan dalam bentuk karakter huruf dan angka. Sistem ini telah terealisasi dan dapat 
menggerakan motor DC sesuai dengan kecepatan yang diinginkandengan menggunakan 
mode PWM (Pulse Width Modulation). LCD menampilkan arah gerak robot dan data hasil 
deteksi sensor. 
 












THE SYSTEM OF DC MOTOR SPEED CONTROL ON MICROMOUSEROBOT 
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Micromouse robot is a robot that moves by Exploring the maze and stops when it has 
entered the goal area in the maze. Robot motion is in accordance with the speed that has 
been determined and the position of the robot against the wall in the maze. The system 
consists of hardware and software. The hardware consists of a series of microcontroller 
AT89S52, DC motors, DC motor driver IC circuit L298D, infrared sensor circuit with 
photodiode sensor and a series of LCD (Liquid Crystal Display). The microcontroller in 
the design software was created using BASCOM 8051. The robot will detect the wall, then 
the microcontroller receives data from the sensors, the data is processed in the 
microcontroller and the data from the microcontroller determines the direction of motion 
of the robot by sending logic to the DC motor driver L293D , The microcontroller will send 
data to the LCD and will be displayed in the form of alpha and numeric characters. The 
system has been implemented and can drive the DC motor in accordance with the desired 
speed using PWM mode ( Pulse Width Modulation ). LCD displays the  direction and the 
robot motion data from sensors. 
 













Segala puji dan syukur penulis panjatkan kehadiran Allah SWT yang telah melimpahkan 
rahmat dan karunianya sehingga penulis dapat menyelesaikan Laporan Akhir ini yang 
berjudul “Sistem Kendali Kecepatan Motor DC Pada Robot Micromouse”, yang 
diajukan sebagai syarat menyelesaikan studi pada program Diploma III Jurusan Teknik 
Elektro Program Studi Teknik Elektronika Politeknik Negeri Sriwijaya Palembang.  
Pada penyusunan laporan akhir ini, penulis mendapat banyak saran, pengarahan dan 
bimbingan dari berbagai pihak. Penulis mengucapkan terima kasih yang sebesarnya kepada 
: 
1. Bapak Amperawan, S.T., M.T. Selaku Pembimbing I 
2. Ibu Nyayu Latifah Husni, S.T., M.T. Selaku Pembimbing II 
Yang telah memberikan bimbingan, nasehat dan pengarahan kepada penulis dalam 
menyelesaikan laporan akhir ini. Penulis juga mengucapakan terima kasih atas bantuan 
yang telah diberikan sehingga dapat menyelesaikan studi di Politeknik Negeri Sriwijaya, 
kepada : 
1. Bapak RD. Kusumanto, S.T., M.M. selaku Direktur Politeknik Negeri 
Sriwijaya Palembang. 
2. Bapak Ir. Ali Nurdin, M.T. selaku Ketua Jurusan Teknik Elektro Politeknik 
Negeri Sriwijaya Palembang. 
3. Bapak Ir. Siswandi, M.T. selaku Sekretaris Jurusan Teknik Elektro Politeknik 
Negeri Sriwijaya Palembang. 
4. Bapak Yudi Wijanarko, S.T., M.T. selaku Ketua Program Studi Teknik 
Elektronika Politeknik Negeri Sriwijaya Palembang. 
5. Seluruh dosen dan karyawan pada Program Studi Teknik Elektronika Politeknik 
Negeri Sriwijaya Palembang yang membantu penulis dalam kelancaran 
penulisan laporan akhir ini. 
6. Teman-teman seperjuangan. 
Penulis menyadari dalam penyusunan Laporan Akhir ini masih terdapat 
kekurangan, oleh karena itu penulis mengharapkan kritik dan saran yang membangun untuk 
kesempurnaan Laporan Akhir ini.  
Akhir kata penulis mohon maaf bila ada kekeliruan, semoga Laporan Akhir ini 





Palembang,    Juni 2015 
 
 



















HALAMAN JUDUL  ...............................................................................................  i 
LEMBAR PENGESAHAN  ....................................................................................  ii 
PERNYATAAN KEASLIAN  ................................................................................  iii 
HALAMAN PERSEMBAHAN  .............................................................................  iv 
ABSTRAK ................................................................................................................  v 
KATA PENGANTAR  ............................................................................................  vii 
DAFTAR ISI  ...........................................................................................................  ix 
DAFTAR GAMBAR  ..............................................................................................  xi 
DAFTAR TABEL  ...................................................................................................  xiii 
 
BAB I PENDAHULUAN 
1.1 Latar Belakang .....................................................................................................  1 
1.2 Batasan Masalah ..................................................................................................  2 
1.3 Tujuan dan Manfaat .............................................................................................  2 
1.3.1 Tujuan ...............................................................................................................  2 
1.3.2 Manfaat .............................................................................................................  2 
1.4 Metodologi Penulisan ..........................................................................................  2 
1.4.1 Metode Kajian Pustaka  ....................................................................................  2 
1.4.2 Metode ovservasi  .............................................................................................  2 
1.4.3 Metode wawancara  ..........................................................................................  2 
1.5 Sistematika Penulisan  .........................................................................................  3 
 
BAB II TINJAUAN UMUM 
2.1  Inframerah Dan Phototdioda ............................ .................................................  4 
2.2  Buffer ............................ .....................................................................................  5 
2.3 Rangkaian Multiplexer  ......................................................................................  7 
2.4  ADC (Analog to Digital Convertion) ............................ ....................................  9  
2.5  Mikrokontroler AT89S52 ............................ ......................................................  14 
2.6 Driver Motor DC  ...............................................................................................  19 
2.7  Motor DC ............................ ..............................................................................  21 
2.7.1 Prinsip Kerja Motor DC  ..................................................................................  23 
2.7.2 Putaran Motor DC   ..........................................................................................  24 
2.7.2 Konstruksi Motor DC   .....................................................................................  25 
2.8 PWM (Pulse Width Modulation)  .......................................................................  26 
2.8.1 Jenis Pembangkit Sinyal PWM  .......................................................................  27 
2.8.2 Konsep Dasar PWM  ........................................................................................  29 
2.8.3 Perhitungan duty cycle PWM  ..........................................................................  30 
 
BAB III  TINJAUAN PUSTAKA 
3.1 Perancangan Elektronik  ......................................................................................  34 
3.1.1 Layout PCB Ke-1  ............................................................................................  35 
3.1.2 Layout PCB Ke-2  ............................................................................................  37 
3.2 Perancangan Mekanik  ........................................................................................  39 
3.2.1 Perancangan Mekanik Robot  ...........................................................................  39 
3.2.2 Perancangan Mekanik Labirin  .........................................................................  41 
 
BAB IV PEMBAHASAN 
4. 1 Titik uji  ..............................................................................................................  41 
4. 2 Pengukuran dan Perhitungan  .............................................................................  42 
 
BAB V KESIMPULAN  







Gambar 2.1     Bentuk fisik photodioda  ...........................................................  4 
Gambar 2.2    Bentuk fisik inframerah .............................................................  4 
Gambar 2.3     Cara kerja sensor  ......................................................................  5     
Gambar 2.4     Rangkaian buffer  ......................................................................  6 
Gambar 2.5     Blok diagram IC 4066  ..............................................................  7     
Gambar 2.6     Rangkaian multiplexer 3x1 .......................................................  8 
Gambar 2.7     IC ADC0804  ............................................................................  9 
Gambar 2.8     Rangkaian aplikasi ADC0804 ...................................................  10 
Gambar 2.9     Menguji ADC0804 pada mode Free Running .......................... 11 
Gambar 2.10    Pewaktuan Read dan Write pada ADC0804  ...........................  14 
Gambar 2.11   Blok diagram fungsional AT89S52 ..................................... ....  15 
Gambar 2.12   Konfigurasi Pin AT89S52  ........................................................  17 
Gambar 2.13   IC L298N  .................................................................................  20 
Gambar 2.14   Kaidah tangan kiri  ....................................................................  22  
Gambar 2.15   Interaksi penghantar berarus diantara medan magnet  ..............  23 
Gambar 2.16   Prinsip kerja motor DC  ............................................................  23 
Gambar 2.17  Proses putar berlawanan arah jarum jam  ..................................  25 
Gambar 2.18  Konstruksi motor DC .................................................................  26 
Gambar 2.19   IC L298N  .................................................................................  27 
Gambar 2.20   Rangkaian PWM analog  ..........................................................  27  
Gambar 2.21   Pembentukan sinyal PWM  .......................................................  28 
Gambar 2.22   Sinyal PWM dan persamaan Vout PWM  ................................  29 
Gambar 2.23  Vrata-rata sinyal PWM ..............................................................  29 
Gambar 2.24  Duty Cycle dan Resolusi PWM  ................................................  30 
Gambar 2.25  Pengendali Motor DC  ...............................................................  32 
Gambar 2.26  Bentuk sinyal PWM  ..................................................................  33 
Gambar 3.1     Diagram blok .............................................................................  34     
Gambar 3.2     Layout PCB ke-1 .......................................................................  35 
Gambar 3.3     Tata letak komponen layout PCB ke-1  ....................................  36 
Gambar 3.4     Layout PCB ke-1 3D tampak atas  ............................................  36     
Gambar 3.5     Layout PCB ke-1 3D tampak bawah .........................................  37 
Gambar 3.6     Layout PCB ke-2 .......................................................................  37 
Gambar 3.7     Tata letak komponen layout PCB ke-2 .....................................  38     
Gambar 3.8     Layout PCB ke-2 3D tampak atas .............................................  38 
Gambar 3.9     Layout PCB ke-2 3D tampak bawah .........................................  39 
Gambar 3.10   Mekanik robot  tampak atas  .....................................................  39 
Gambar 3.11   Mekanik robot  tampak belakang  .............................................  40    
Gambar 3.12   Mekanik robot  tampak depan  ..................................................  40 
Gambar 3.13   Mekanik robot  tampak samping  ..............................................  40    
Gambar 3.14   Mekanik labirin  tampak atas  ...................................................  41 
Gambar 4.1   Titik uji port kontrol PWM  ........................................................  42 
Gambar 4.2   Sinyal PWM  ...............................................................................  45 





















Table 2.1    Fungsi saklar elektronis IC 4066 ......................................................  8 
Table 2.2    Hubungan Vref/2 dan Jangkauan Vin  ..............................................  12 
Table 2.3    Fungsi Khusus Port 3 ........................................................................  18 
Table 2.4    Arah Putaran Motor  .........................................................................  21 
Table 4.1    Tegangan Vss & Vs ..........................................................................  43 
Table 4.2    Sinyal PWM  .....................................................................................  44 
Table 4.3    Perhitungan PWM  ...........................................................................  46 
  
 
 
 
 
